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Die folgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen 

Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 

® Flexibles und kompaktes Motorsteuerungsmodul basierend auf dem CAN-Kommunikationsnetzwerk 

© Die vorliegende Erfindung betrifft ein flexibles und 
kompaktes Motorsteuerungsmodul, welches auf dem 
"Controller Area Network" (CAN) Kommunikationsnetz- 
werk basiert. Insbesondere betrifft die vorliegende Erfin- 
dung ein Motorsteuerungsmodul, welches auf dem 
IS011898 Standard "Controller Area Network" (CAN) ba- 
siert, welches fur seine Eignung in der Kommunikation in- 
telligenter Sensoren und Aktuatoren anerkannt ist und 
ebenfalls im Stande ist, die Lage-Geschwindigkeits- und 
Drehmomentsteuerungsbefehle eines Motors zu erhal- 
ten, und digitale Steuerungsfunktionen unabhangig vom 
Motortyp oder der Leistungsaufnahme auszufuhren und 
Ruckmeldungsdaten zu Obertragen. 
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Beschreibung 

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft ein flexibles und 
kompaktes Motorsteuerungsmodul, welches auf dem "Con- 
troller Area Network" (CAN) basiert. Insbesondere betrifft 
die vorliegende Erfindung ein Motorsteuerungsmodul, wel- 
ches auf dem IS011898 Standard "Controller Ara Network" 
(CAN) basiert, welches fiir seine Eignung in der Kommuni- 
kation intelligenter Sensoren und Aktuatoren anerkannt ist 
und ebenfalls im Stande ist, die Lage- Geschwindigkeits- 
und Drchmorncntstcucrbcfchlc cincs Motors zu crhalt.cn, 
und digitale Steuerfunktionen unabhangig vom Motorentyp 
und der Leistungsaufnahme auszufuhren und Ruckmel- 
dungsdaten zu Ubertragen. 

[0002] Bei der herkommlichen Gestaltung und Herstel- 
lung von mikroprozessorbasierten Sleuerungsmodulen zirni 
Antreiben von Motoren, welche wesentlich fur Fabrikauto- 
mationssysteme sind, ist ein getrenntes Steuerungsmodul 
fur jeden Motor gemaB seiner Leistungsaufnahme und sei- 
nes Typs, vorgesehen. Die meisten Schnittstellen fur Steue- 
rungsmodule der hoheren Ebene bestehen aus Parallelports 
odcr cins zu cins scricllcn Ports, die fiir cine zentrale Stcuc- 
rung geeignet sind. 

[0003] Entsprechend steigt die Anzahl von Verdrahtungen 
zwischen dem Antriebsmechanismus und dem Steuerungs- 
modul wesentlich fiir eine integrierte Steuerung einer Viel- 
zahl von Motoren und verursacht folglich einige Schwierig- 
keiten fiir die Reparatur und Wartung des Steuerungssy- 
stems. 

[0004] AuBerdem treten, selbst wenn eine serielle Kom- 
munikation vom Bustyp zwischen den Schnittstellen der ho- 
heren Ebcnc jedes Steuerungsmodul typs moglich ist, vide 
Schwicrigkcitcn in der Systcmstcucrung aufgrund der Un- 
terschiede zwischen den einzelnen Protokollen auf. Bei ei- 
nem Motorsteuerungsmodul, welches die oben genannten 
Funktionen aufweist, beeintrachtigt oft die groBe GrtiBe des 
Kontrollrnoduls den effektiven Einsatz des verfiigbaren 
Raumes. 

ZUSAMMENEASSUNG DER ERFINDUNG 

[0005] Die vorliegende Erfindung ist so konzipiert, dass 
sie die oben genannten Probleme des Standes derTechnik zu 
uberwindet. Eine Aufgabe der Erfindung besteht darin, ein 
Motorsteuerungsmodul, welches auf dem CAN basiert, be- 
reitzustellen, das im Stande ist, verschiedene Motortypen 
durch Unterscheiden des wesentlichen DSP/CAN-Moduls 
und des MotoranLriebsmoduls und durch Ersetzen lediglich 
des Prograimns des wesentlichen DSP/CAN-Moduls und 
des Motorantriebsmoduls entsprechend ihrer Typen und 
Charakteristika flexibel zu steuern. 

[0006] Eine weitere Aufgabe besteht darin, ein Motor- 
steuerungsmodul, welches auf dem CAN basiert, bereitzu- 
stcllcn, das nicht nur im Stande ist, cin intcgricrtcs vcrtciltcs 
Steuerungssystem durch einfaches Anbringen und Abneh- 
men des wesentlichen DSP/CAN-Moduls und des Motoran- 
triebsmoduls ohne die Notwendigkeit den Leistungsverstar- 
ker der Automationslinie zu ersetzen, welche eine Vielzahl 
von Motoren aufweist, zu installieren, sondern auBerdem im 
Stande ist, die Anzahl der Verdrahtungen und die Raumver- 
schwendung der Automationslinie durch Einfuhren des we- 
sentlichen DSP/CAN-Moduls und des Motorantriebsmoduls 
in kleiner GroBe deutlich zu reduzieren. 
[0007] Eine weitere Aufgabe der Erfindung besteht. darin, 
ein Motorsteuerungsmodul, welches auf dem CAN basiert, 
bereitzusteilen, das im Stande ist, Kosteneinsparungen zu 
verbessern und die Offenheit des Systems fiir PC-basierte 
integrierte Motorsteuerungen voranzutreiben, sowie die Re- 
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paratur und Wartung durch Annehmen des "Controller Area 
Networks" (CAN) zu vereinfachen, welches dem ISO 11 898 
Standard entspricht, und reichhaltige PC-Schnittstellen als 
Kommunikationsverfahren einer h6heren Ebene fur ein Mo- 
5 torsteuerungsmodul aufweist. 

KURZBESCHREIBUNG DER ZEICHNUNGEN 

[0008] Fig, 1 ist ein Konfigurationsdiagramm eines Mo- 
10 torsteuerungsmodul s gemaB der vorliegenden Erfindung. 

[0009] Fig. 2 ist. cin Konfigurationsdiagramm des Vcrbin- 

dungskontaktes Jl zwischen dem wesentlichen DSP/CAN- 

Modul und dem Motorantriebsmodul. 

[0010] Fig, 3 ist ein Konfigurationsdiagramm des Verbin- 
15 dungskontaktes J2 zwischen dem wesentlichen DSP/CAN- 

Modul und dem Motorantriebsmodul. 

[0011] Fig. 4 ist ein Diagrarnm, welches das generelle 

Prinzip einer Motorsteuerung darstellt. 

10012] Fig. 5 verdeutlicht den iyp und die Lage der Ver- 
20 bindungskontakte des wesentlichen DSP/CAN-Moduls ge- 
maB der vorliegenden Erfindung. 

[0013] Fig. 6 verdeutlicht den Typ und die Lage der Vcr- 
bindungskontakte des flexiblen Servo- Antriebsmoduls ge- 
maB der vorliegenden Erfindung. 
25 [0014] Fig. 7 verdeutlicht den Typ und die Lage der Ver- 
bindungskontakte des DC-Servo- Antriebsmoduls gemaB 
der vorliegenden Erfindung. 

[0015] Beschreibung der Bezugszeichen der Hauptteile 

der Zeichnungen: 
30 A: DSP/CAN wesentliches Modul 

B: Motorantriebsmodul 

B1: flexibles Scrvoantricbsmodul 

B2: DOScrvoantricbsmodul 

C: Steuerungsmodul 
35 Jl, J2: Verbindungskontakte 

M: Motor 

PWM Amp: Leistungsverstarker 
10: DSP (Digitaler Signalprozessor) 
12: CAN-lreiber 
40 14: RS232C- lYeiber 
16: Programm RAM 
18: Daten RAM 

20: MAC (Medium Access Control) TT>Auswahlschalter 
30: getrennter Energiequellenumformer 
45 32: Encoder 

4: antreibender Ausgang 
36: Pulszahler 

42: Adressendecoderschaltung 

44: DIP-Schalter 
50 46: verdrillte CAN-Paarleitung 

48: serieller Sockel 

52 : 24 V- Ausgang 

54 : 5 V-Ausgang 

56: M-5 V-Ausgang 
55 58 : 24 V-Eingang 

60, 62: Digitaleingang 

64: Motorausgang 

DETAILLIERTE BESCHREIBUNG DER AUSFCH- 
60 RUNGSFORMEN 

[0016] Um die oben genannten Aufgaben zu losen, wahlt 
die vorliegende Erfindung die aufgeteilte serielle Kommuni- 
kation CAN des ISOH898 Standards als eine hohere 
65 Schnittstelle fur das Motorsteuerungsmodul. Die aufgeteilte 
Steuerungssystemkonfiguration ist aufgrund ihrer Effizienz, 
was die Uberwachungssteuerung eines Fabrikautomations- 
systems betrifft, das eine Vielzahl von Motoren aufweist, 
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anerkannt. Die vorliegende Erfindung stellt ein digi tales 
Motorsteuerungsmodul kleiner GroBe zur Verfugung, wel- 
ches auf einem bestimmten Motorsteuerungs-DSP (Digita- 
ler Signalprozessor) basiert, der ein einfaches Entfemen/ 
Anbringen und eine einfache Reparatur/Wartung zul&sst. 5 
Die vorliegende Erfindung stellt ebenfalls ein flexibles Mo- 
torantriebsmodul zur Verfugung, welches im Stande digita- 
ler Steuerung und Kommunikation ist, welches selbst fur die 
Motoren, die an den herkommlichen Automationslinien an- 
gebracht sind, unabhangig von ihrem T^p und ihrer T,ei- 10 
stungsaufnahmc gccignct ist. 

[0017] Im Folgenden wird die vorliegende Erfindung im 
Detail mit Bezug auf die verfugbaren Zeichnungen von Fig. 
1 bis Fig. 7 beschrieben. 

[0018] Zuerst wird nachfolgend das generelle Prinzip ei- 15 
ner MoLorsteuerung beschrieben. Urn einen Motor M in Fig. 
4 zu steuern, werden ein Steuerungsmodul, ein Motor und 
ein geeigneter Leistungsverstarker (PWM Amp), die fur die 
Motorbelastbarkeit geeignet sind, benotigt. Das Steuerungs- 
modul C berechnet die geeignete SteuergroBe fur den gege- 20 
benen Zweck, die auf den Signalen des Encoders des Motors 
M basiert. Die SteuergroBe, wclchc von dcr Steuerung C be- 
rechnet wird, wird in die entsprechenden Pulsweiten Modu- 
lationssignale (PWM) umgewandelt und zum Leistungsver- 
starker (PWM Amp) weitergeleitet. Der Leistungsverstarker 25 
(PWM Amp) leitet die entsprechende Leistung, welche auf 
den von der Steuerungsmodul C empfangenen PWM Signa- 
len basiert, zum Motor M, um den Motor M zu betreiben, 
Wieder ubertragt der Motor M die Encodersignale zum 
Steuerungsmodul C und wiederholt den gesamten Vorgang 30 
kontinuierlich fur die Steuerung. 

[0019] Fig. 1 vcrdcutlicht die Konfiguration cincs flcxi- 
blcn Motorstcucrungsmoduls gcmaB dcr vorlicgcndcn Er- 
findung, welches den Betrieb eines Bedienmotors M mit 
zwei Achsen Ubernimmt. 35 
[0020] Die Basiskonfiguration der vorliegenden Erfin- 
dung weist einen bestimmten Motorsteuerungs-DSP 10 mit 
einem eingebauten CAN-Steuerungsmodul, einem Pro- 
gramm RAM 16, in dem das notwendige Programm fur die 
Motorsteuerung gespeichert ist und ein Daten RAM 18, in 40 
dem die notwendigen Daten zur Motorsteuerung gespeichert 
werden, einen CAN-Treiber 12, der den CAN mit dem DSP 
10 iiber das RS232C Kommunikationsnetzwerk verbindet, 
ein wesentliches DSP/CAN-Modul A, welches einen "Me- 
dium Access Control" (MAC) ID-Wahlschalter 20 aufweist, 45 
der die Knoten im eingesetzten Netzwerk mit binaren Zah- 
len kennzeichnet, einen separaten Energiequellenumformer 
30, an dem das wesenlliche DSP/CAN-Modul A durch die 
Verbindungskontakte Jl, J2 versorgl werden und transfor- 
miert die 24 V der Hauptenergiequelle getrennt in eine 5 V- 50 
Energiequelle zum Zweck der Kommunikation/Motor/Pro- 
zessor, einen Treiberausgang 34, welcher Leistungen in Ver- 
bindung mit dem zu steuernden Motor M und dem Lei- 
stungsverstarker (PWM Amp) ausgibt, einen Encodcrcin- 
gang 38, der Codes in den Encoder 32 eingibt, welcher mit 55 
dem Motor M verbunden ist, ein Motorantriebsmodul B, das 
aus einem digitalen Signalumformer 36 besteht, der digitale 
Eingangs-/Ausgangssignaie transformiert, auf. 
[0021] Die vorliegende Erfindung basiert auf dem CAN 
des ISO 11 898 Standards, der fur seine Eignung in der Kom- 60 
munikation intelligenter Sensoren und Aktuatoren aner- 
kannt ist. Zu Beginn wurde CAN entwickelt, um verschie- 
dene Sensoren und Instrumente zu steuern, obwohl sie im 
Tnneren eines Autos installiert. waren; jedoch wurde seine 
Verwendung auf das computerintegrierte Herstellungssy- 65 
stem und das FA-System seit der zweiten Halfte der 90er 
Jahre erweitert. Mit den funktionalen AufrUstungen etabliert 
sich CAN fest als das Netzwerk, das im Stande ist, alle be- 
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notigten Herstellungsinformationen von den Herstellungsli- 
nien fur das Automationssystem zu integrieren. 
[0022] Mit den zusatzlichen Vorteilen bei der Stabilitats- 
verbesserung der Herstellungslinien ist CAN im Stande, die 
Systemfehlfunktionen, die von der komplexen Verdrahtung 
herruhren, zu reduzieren und somit in einer deutlichen Ko- 
stenreduktion zu resultieren. Es kann als intelligentes Netz- 
werk eingesetzt werden, das die lokalen Instrumente steuert, 
und eine Selbstdiagnose iiber Industrie-PCs aufgrund ihrer 
Zuverlassigkeit und schnellen Abarbeitung, die auf einem 
Prioritatsschcrna basiert, crstcllt. AuBcrdcm ist cine Echt- 
zeitsteuerung moglich, da es mit dem Steuerungsmodul und 
den lokalen Instrumenten durch eine einzelne Verdrahtung 
kommunizieren kann. 

[0023] Wenn zum Beispiel die Eingangs-/Ausgangssi- 
gnale direkt von den lokalen Insirumenten eingesetzt wer- 
den, waren friiher mehrere Dutzend Verdrahtungen erforder- 
lich. CAN jedoch kann die Verteilung und Management- 
steuerung der lokalen Instrumente mit nur zwei Leitungen, 
wie den Telefonleitungen realisieren. 
[0024] Das wesentliche DSP/CAN-Modul A, welches auf 
dem CAN basiert. nimmt die Form cincs Huckcpack-iyps 
ein, wobei es auf das Motorantriebsmodul B durch die Ver- 
bindungskontakte Jl, J2 angebracht wird. Das wesentliche 
DSP/CAN-Modul A nimmt zusammen mit dem Motoran- 
triebsmodul B die Rolle des Kontrollmoduls C in Fig. 4 ein. 
Fiir den DSP 10 des bestiimnten Motorsleuerungsprozessors 
mit einem eingebauten CAN-Steuerungsmodul setzt die 
vorliegende Erfindung einen TMS320F243 ein. Der DSP 10 
verrichtet arithmetische Operationen an den digitalen Daten, 
die durch die Umwandlung des analogen Signals erzielt 
werden, und vcrarbcitct die Signalc mittcls Filtcrung odcr 
Spcktralanalysc. In dem Programm RAM 16 bzw. dem Da- 
ten RAM 18, die mit dem DSP 10 verbunden sind, werden 
das Programm und die Daten, die fur die Motorsteuerung 
bentitigt werden, gespeichert. 

[0025] Der MAC ID-Wahlschalter 20 bestimmt eine Netz- 
werk ID in dem CAN, um Hochgeschwindigkeitsdaten zu 
ubertragen. In Fig. 5 sind die verdrillten CAN-Paarleitungen 
46, die Verbindungskontakte fur das wesentliche DSP/ 
CAN-Modul A, und der serielle Sockel 48 ist fur den 
RS233C. AuBerdem bestimmt der DIP-Schalter 44 die Be- 
triebszustande des DSP 10. Der getrennte Energiequellen- 
umformer 30 in dem Motorantriebsmodul B transformiert 
die 24 V der Hauptenergiequelle getrennt in eine 5 V-Ener- 
giequelle zum Zweck der Kommunikation/Motor/Prozessor. 
Der Treiberausgang 34 gibt Motorantriebssignale, in Ver- 
bindung mil dem zu steuemden Motor und dem Leistungs- 
verstarker (PWM Amp), ab. Der Encodereingang 38 gibt 
Phasensignale vom Encoder 32 ein, der mit dem Motor M 
verbunden ist. Der digitale Signalumformer 36 transformiert 
digitale Eingangs-/Ausgangssignale. Der Encoderpulszahler 
40 und die Adressendecoderschaltung 42 sind im DSP 10 
cingcbcttct. 

[0026] Das Motorantriebsmodul B kann in ein flexibles 
Servo- Antriebsmodul Bl, wenn ein extemer Verstarker ein- 
gesetzt wird, und ein DC Servoantriebsmodul 82 fiir den Be- 
trieb eines kleinen Motors, aufgeteilt werden, 
[0027] Die Struktur des flexiblen Servoantriebsmoduls Bl 
in Fig. 6 weist einen Encodereingang 38 und einen Betriebs- 
ausgang 34 auf und weist insbesondere einen 24 V-Eingang 
58, einen 24 V-Ausgang 52 und einen 5 V-Ausgang 54 zum 
Ausgeben der abgetasteten Daten und einen M-5 V-Aus- 
gang 56 und einen digitalen Eingang 60 zum Eingeben der 
abgetasteten Daten, auf. 

[0028] Das DC Motorantriebsmodul B2 in Fig. 7 ist ein 
Modul. das weithin zum Antreiben kleiner Motoren mit ei- 
ner Leistung unter 75 W, z. B. fur Robotersysteme, einge- 
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selzt wird und weist einen kleinen eingebauten Verstarker 
auf. Die Encodersignale vom Motor M werden in das An- 
triebsmodul B2 eingegeben, und die Leistung wird vom Mo- 
tor ausgegeben. Das DC Motorantriebsmodul B2 ist durch 
Kombinieren eines Steuerungsmoduls und eines 75 W DC 5 
Motorverstarkers aufgebaut. Der Digitaleingang 62 und der 
Motorausgang 64 sind nicht in Fig, 7 dargestellt. Das we- 
sentliche DSP/CAN-Modul A und das Motorantriebsmodul 
B sind durch die Verbindungskontakte Jl, J2 verbunden, 
wobei die Fig. 2 und die Fig. 3 den Signal typ und die -be- 10 
zcichnung der Vcrbindungsstiickc Jl , J2 darstcllcn. 
[0029] Das Verbindungs stuck Jl, an dem die Signale, die 
mit dem Antreiben des Motors M in Beziehung stehen nor- 
malerweise angeordnet ist, weist ein CAN, die Pins der 5 V- 
Energiequelle des DSP (pi, p2), (p39, p40), (pl5, pl6), 15 
(p35, p36), die 8-Kanal A/D-Waudler Eingangspins (p3- 
plO), die Motorantriebspins fur zwei Achsen (p27, p28, pll, 
pi 2) und die Riickmeldungssignalpins (pl7-p26, p29-p34) 
auf. 

[0030] Das Verbindungsstuck J2 weist die 5-Bit-Adress- 20 
pins (pll, pl3, p!5, pl7, pl8), die 8-Bit-Datenbuspins (p2, 
p4, p6, p8, plO, pl2, pl4, pl6) und die 5-Bit-Buststcuc- 
rungspins (pi, p3, p5, p7, p9) auf. 

[0031] Die VerbindungsstQcke Jl und J2 stellen die Ein- 
gangs-/Ausgangssignalflexibilitat des Antriebsmoduls be- 25 
reit. 

[0032] GemaB der vorliegenden Erfmdung ist eine flexible 
Steuerung verschiedener Motortypen durch Unterscheiden 
des wesentlichen DSP/CAN-Moduls und des Motoran- 
triebsmoduls zur Motorsteuerung moglich, wodurch es 30 
moglich ist, nur die Programme des unerlasslichen DSP/ 
CAN-Moduls und/odcr des Motorantriebsmodul s, gemaB 
den TVpcn und Charaktcristika der Motorcn, zu ersctzen. 
Ebenfalls kann ein integriertes aufgeteiltes Steuerung ssy- 
stem durch EinfUhren des wesentlichen DSP/CAN-Moduls 35 
und des Motorantriebsmoduls in einem 6 cm x 10 cm x 
3 cm groBen Raum gemaB der vorliegenden Erfindung in- 
stalliert werden, wobei das wesentliche DSP/CAN-Modul 
und das Motorantriebsmodul einfach angebracht/abgenom- 
men werden konnen, ohne den Leistungsverstarker in einer 40 
Automationslinie, welche eine Vielzahl von Motoren auf- 
weist, zu ersetzen. Des weiteren ist die vorliegende Erfin- 
dung im Stande, die Anzahl der Verdrahtungen und der 
Raumverschwendung der Automationslinie dadurch zu re- 
duzieren, dass man die vorgeschlagenen Controller in der 45 
Nahe der Aktuatoren, anordnet. 

[0033] SchlieBlich tragi die vorliegende Erfindung zur Of- 
fenheit der integrierlen Motorsteuerung, welche auf dem PC 
basiert sowie der Minimierung der Kosten und der Repara- 
tur/Wartung durch Einfuhren des CAN, welches der 50 
IS011898 Standard ist, bei und weist eine reichhaltige PC- 
Schnittstelle als Kommunikationsverfahren der hoheren 
Ebene fiir ein Motorsteuerungsmodul auf. 



bindet; 

einem wesentlichen DSP/CAN-Modul (A), welches 
aus einem "Medium Access Control" (MAC) ID-Aus- 
wahlschalter (20) besteht, der eine Knotenadresse im 
eingesetzten Netzwerk in eine binare Zahl wandelt; 
einem getrennten Energiequellenumformer (30), an 
dem das wesentliche DSP/CAN-Modul (A) durch die 
Verbindungsstucke (Jl, J2) angeschlossen ist, und wel- 
ches die 24 V der Ilauptenergiequeile in eine 5 V-Ener- 
giequelle transforrniert, die separat fiir den Zweck der 
Kommuni kation/Motor/Prozcssor ist; 
einem Antriebsausgang (34), welcher Leistung in Ver- 
bindung mit dem zu steuernden Motor (M) und dem 
Leistungsverstarker (PWM Amp) ausgibt; 
einem Encodereingang (38), der Phasensignale vom 
Encoder (32), der mil dem Motor (M) verbunden ist, 
eingibt; und 

einem Motorantriebsmodul (B), das aus einem digita- 
len Singnalumfbrmer (36) besteht, der digitale Ein- 
gangs-/Ausgangssignale transforrniert. 

2. Steuerungsmodul nach Anspruch 1, wobei das we- 
sentliche DPS/CAN-Modul (A) an das Motorantriebs- 
modul (B) in Form einer Huckepack-Gestalt ange- 
schlossen ist. 

3. Steuerungsmodul nach Anspruch 1, wobei das Ver- 
bindungsstiick (Jl) des weiteren einen CAN, die Pins 
der 5 V-Leistungsquelle des DSP (pi, p2), (p39, p40), 
(pl5, pi 6), (p35, p36), die 8-Kanal-A/D-Wandlerein- 
gangspins (p3-pl0), die Motorantriebspins fiir zwei 
Achsen (p27, p28, pll, pl2) und die Riickmeldungssi- 
gnalpins (pl7-p26, p29-p34) aufweisen. 

4. Steuerungsmodul nach Anspruch 1, wobei das Ver- 
bindungsstuck (J2) 5-Bit- Adrcsspins (pll, pi 3, pl5, 
pl7, pi 8), 8-Bit-Datenbuspins (p2, p4, p6, p8, plO, 
pl2, pl4, pl6) und 5-Bit-Bussteuerungspins (pi, p3, 
p5, p7, p9) aufweist. 

5. Steuerungsmodul nach Anspruch 1 oder 2, wobei 
die Verbindungspins des wesentlichen DSP/CAN-Mo- 
duls (A) des weiteren verdrillte CAN-Paarleitungen 
(46), einen seriellen Sockel (48) fiir eine RS232C und 
einen DEP-Schalter (44), der die Betriebszustande des 
DSP (10) bestimmt, aufweist. 

6. Steuerungsmodul nach Anspruch 1 oder 2, wobei 
das Motorantriebsmodul einen Encodereingang (38) 
und einen Betriebsausgang (34) aufweist und des wei- 
teren einen 24V-Eingang (58), einen 24V-Ausgang 
(52) und einen 5 V-Ausgang (54) zum Ausgeben der 
abgelasleten Daten, einen M-5 V-Ausgang (56) und ei- 
nen digilalen Eingang (60) zum Eingeben abgetasteter 
Daten, aufweist. 

7. Steuerungsmodul nach Anspruch 1 oder 2, wobei 
das Motors teurungsmodul (B) ein DC-Motor- Antrieb s- 
modul (B2) ist, welches durch die Kombination eines 
Steuerungsmoduls und cincs 75 W-DC-Motorvcrstar- 



Patentanspriiche 55 kers gestaltet ist. 



1. Motorsteuerungsmodul, welches auf dem "Control- Hierzu 4 Seite(n) Zeichnungen 

ler Area Network" (CAN) Kommunikationsnetzwerk 
basiert, nut: 

einem bestimmten Motors teuerungs-DSP (Digitaler Si- 60 
gnalprozessor) (10) mit einem eingebauten CAN- 
S teuerungsmodul; 

einem Programm RAM (16), in dem das benotigte Pro- 
gram m fur die Motorsteuerung gespeichert ist. und ei- 
nem Daten RAM (18), in dem die benotigten Daten zur 65 
Motorsteuerung gespeichert sind; 
einem CAN-Treiber (12), der das CAN mit dem DSP 
(10) uber ein RS232C Kommunikationsnetzwerk ver- 
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